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バージョン 3 0～7 フォーマットの拡張可
基準局識別番号 5 0～31 基準局識別
メッセージ・タィプ 3 0～7 データ・ブロック情報
衛星数 5 0～31 曹
エポック 18 0～240，000msGPS時問のmodulo240
クロック・バイァス 2 0．3 0：hlvaHd，1：valid










コード識別フラグ 1 0．1 0　：C／Aコードり1　：Pコード
L1帯位相データ・フラグ 1 0．1 位相データの有効性0＝invalid，1：vahd









L2帯コード・フラグ ！ 0り1 0：コードなし，1：コードあり
Pコード・データ・タイプ 1， 0．1 0＝Pコード，1：CrossCorrelation
L2帯コード・データの有効性 1 0．1 0：False，1：贋ue
L2帯位相データの有効性 1 0．1 0：False，1：－ue
L2帯位相データの波長フラグ 1 0．1 0：半波長，1波長
Reserved 3 甲 一
L2帯擬似距離測定データ 16 士215 1cm単位













バージヨン 3 0～7 バージョン将来の拡張可
基準局識別番号 5 0～31 基準局識別
メッセージ・タイプ 3 0～7 データ・ブロック情報
バッテリ電圧低下フラグ 1 0う1 0二〇K，1：LOW
メモリ容量低下フラグ 1 0．1 0：0K，1：LOW
Reserve（1 1 一 冒
L2帯追尾フラグ 1 0．1 0：使用不可，玉＝使用可
Reserved 1 一 一
エポック 18 0～240り000msエポック時問のmodulo240秒
基準局の状態 2 0～3 0：ullknown，1：Static，2：Kinematic
Reserve（i 4 一 一












　　　　幽ンテナ局 14 ±8192皿m 〃のアンテナ高
ECEFy座標34 ±　8589934592111111〃WGS－84
東方向オフセット 14 ±8192mm 〃の東方向オフセット
ECEF　z座標 34 ±　858993459211！111〃WGS－84
北方向オフセット 14 ±8192mm1〃の北方向オフセット




パラメータ 精度 パラメータ 精度 パラメータ 精度
0 不明 5 50m 10 10Cm
i 5km 6 10m 11 5cm
2 1km 7 5m 12 1Cm
3 500m 8 1m 13 5mm



































































































































東京商船大学 12，884 11，669 90．57
新　　宿 7，！97 6，716 93．32
浜松町 12，999 12，485 96．05
表3．14：Fix解の割合2
10月29日全データ数 Fix解の数Fix率（％）
東京商船大学 18，799 17，950 95．48
新　　宿 18，532 16β31 88．12
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